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Software used during this presentation 

§  SoQware	
  setup	
  instrucBons:	
  
–  hTp://www.xray.aps.anl.gov/~kpetersn/motorClass.html	
  

	
  
	
  

§  Prebuilt	
  IOC	
  (Windows,	
  OS	
  X,	
  Linux)	
  
§  Virtual	
  Motor	
  Controller	
  (requires	
  Python	
  2.7)	
  

-  Provides	
  8	
  axes	
  (400	
  steps	
  per	
  EGU)	
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§  Familiarity	
  with	
  the	
  motor	
  record	
  
	
  
	
  

§  Some	
  programming	
  experience	
  

	
  
	
  

§  Knowledge	
  of	
  controller	
  commands	
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§  Obtain	
  documentaBon	
  for	
  the	
  new	
  controller	
  
§  Find	
  a	
  similar	
  controller	
  that	
  already	
  has	
  EPICS	
  support	
  
§  Use	
  the	
  similar	
  controller’s	
  driver	
  as	
  a	
  starBng	
  point	
  
§  Implement	
  the	
  necessary	
  asynMotor{Controller,Axis}	
  methods	
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References 

§  asynMotor	
  documentaBon	
  in	
  the	
  motor	
  module	
  
–  motor/documentaBon/motorDeviceDriver.html	
  

•  Suggested	
  example	
  motor	
  drivers:	
  
–  ACS	
  MCB-­‐4B	
  (simple	
  driver,	
  no	
  addiBonal	
  asyn	
  params)	
  
–  Parker	
  ACR	
  (simple	
  driver,	
  adds	
  few	
  asyn	
  params)	
  
–  Newport	
  XPS	
  (complex	
  driver,	
  implements	
  profile	
  moves)	
  

–  motor/documentaBon/motorDoxygenHTML/index.html	
  
•  Install	
  doxygen	
  (if	
  not	
  already	
  available)	
  
•  cd	
  motor/documentaBon	
  
•  make	
  (creates	
  motorDoxygenHTML)	
  

–  comments	
  in	
  asynMotor	
  source	
  code	
  (if	
  unable	
  to	
  build	
  doxygen	
  documentaBon)	
  
•  motor/motorApp/MotorSrc/asynMotor{Controller,Axis}.{cpp,h}	
  

§  Motor	
  record	
  source	
  code	
  

6	
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???	
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How does the IOC associate the model-3 motor 
driver with the motor record? 
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asynMotor	
  
device	
  support	
  

controller-­‐specific	
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  driver	
  

motor	
  
record	
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Why are these details important? 

§  Understanding	
  the	
  source	
  of	
  the	
  arguments	
  passed	
  to	
  the	
  driver	
  makes	
  wriBng	
  
simple	
  model-­‐3	
  drivers	
  easier	
  
–  Variables	
  in	
  motor	
  drivers	
  don’t	
  always	
  have	
  the	
  most	
  helpful	
  names	
  

§  Understanding	
  the	
  role	
  the	
  asynMotorController	
  base	
  class	
  makes	
  it	
  easier	
  to	
  
write	
  complex	
  model-­‐3	
  drivers	
  
–  Adding	
  new	
  features	
  requires	
  adding	
  parameters	
  and	
  implemenBng	
  addiBonal	
  methods	
  

from	
  the	
  base	
  classes	
  

§  It	
  makes	
  debugging	
  less	
  confusing	
  
–  Knowing	
  that	
  motor	
  commands	
  get	
  placed	
  in	
  asyn	
  queues	
  is	
  crucial	
  for	
  following	
  code	
  

execuBon	
  from	
  the	
  motor	
  record	
  to	
  the	
  model-­‐3	
  driver	
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§  There	
  are	
  many	
  methods	
  that	
  could	
  be	
  implemented	
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§  But	
  the	
  motor	
  record	
  only	
  uses	
  a	
  limited	
  number	
  of	
  commands	
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§  LimiBng	
  the	
  driver	
  to	
  motor-­‐record	
  commands	
  shrinks	
  the	
  list	
  

asynMotorController::asynMotorController	
  
asynMotorController::report	
  
asynMotorController::getAxis	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

asynMotorAxis::asynMotorAxis	
  
asynMotorAxis::move	
  
asynMotorAxis::moveVelocity	
  
asynMotorAxis::home	
  
asynMotorAxis::stop	
  
asynMotorAxis::poll	
  
asynMotorAxis::setPosiBon	
  
asynMotorAxis::setHighLimit	
  
asynMotorAxis::setLowLimit	
  
asynMotorAxis::setPGain	
  
asynMotorAxis::setIGain	
  
asynMotorAxis::setDGain	
  
asynMotorAxis::setClosedLoop	
  
asynMotorAxis::setEncoderRaBo	
  
asynMotorAxis::report	
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§  The	
  Virtual	
  Motor	
  Controller	
  driver	
  implements	
  these	
  methods	
  

asynMotorController::asynMotorController	
  
asynMotorController::report	
  
asynMotorController::getAxis	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

asynMotorAxis::asynMotorAxis	
  
asynMotorAxis::move	
  
asynMotorAxis::moveVelocity	
  
asynMotorAxis::home	
  
asynMotorAxis::stop	
  
asynMotorAxis::poll	
  
asynMotorAxis::setPosiBon	
  
asynMotorAxis::setHighLimit	
  
asynMotorAxis::setLowLimit	
  
asynMotorAxis::setPGain	
  
asynMotorAxis::setIGain	
  
asynMotorAxis::setDGain	
  
asynMotorAxis::setClosedLoop	
  
asynMotorAxis::setEncoderRaBo	
  
asynMotorAxis::report	
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§  A	
  driver	
  will	
  be	
  usable*	
  if	
  only	
  these	
  methods	
  are	
  implemented	
  

asynMotorController::asynMotorController	
  
asynMotorController::report	
  
asynMotorController::getAxis	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

asynMotorAxis::asynMotorAxis	
  
asynMotorAxis::move	
  
asynMotorAxis::moveVelocity	
  
asynMotorAxis::home	
  
asynMotorAxis::stop	
  
asynMotorAxis::poll	
  
asynMotorAxis::setPosiBon*	
  
asynMotorAxis::setHighLimit	
  
asynMotorAxis::setLowLimit	
  
asynMotorAxis::setPGain	
  
asynMotorAxis::setIGain	
  
asynMotorAxis::setDGain	
  
asynMotorAxis::setClosedLoop	
  
asynMotorAxis::setEncoderRaBo	
  
asynMotorAxis::report	
  

*	
  motorAxis::setPosiBon	
  is	
  needed	
  for	
  autosave	
  to	
  restore	
  a	
  posiBon	
  to	
  the	
  controller	
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Virtual Motor Controller Commands 
 

§  The	
  commands	
  can	
  be	
  found	
  in	
  the	
  vmc	
  documentaBon	
  directory	
  
–  vmc/documentaBon/VirtualMotorControllerCommands.txt	
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§  constructor	
  
–  Connects	
  to	
  the	
  controller	
  
–  IniBalizes	
  the	
  controller	
  

•  Querying	
  version	
  strings	
  usually	
  occurs	
  here	
  
–  Creates	
  the	
  VirtualMotorAxis	
  objects	
  
–  Starts	
  the	
  poller	
  

§  report	
  
–  Prints	
  the	
  values	
  that	
  were	
  passed	
  to	
  VirtualMotorCreateController	
  
–  Calls	
  the	
  report	
  method	
  of	
  the	
  base	
  class	
  (asynMotorController)	
  

§  getAxis	
  (both	
  forms)	
  
–  Return	
  VirtualMotorAxis	
  pointers	
  



EPICS	
  Training	
  2015	
  –	
  WriBng	
  a	
  Motor	
  Controller	
  Driver,	
  Kevin	
  M.	
  Peterson,	
  2015-­‐02-­‐17	
  

Implementing VirtualMotorAxis methods: 
 constructor, report 

25	
  

§  constructor	
  
–  IniBalizes	
  the	
  axis	
  

•  May	
  involve	
  querying	
  axis	
  sepngs	
  

–  Sets	
  internal	
  variables	
  
•  1-­‐based	
  index	
  instead	
  of	
  zero	
  

–  Sets	
  asyn	
  parameters	
  
•  Some	
  MSTA	
  bits	
  need	
  to	
  be	
  set	
  here	
  (GAIN_SUPPORT,	
  ENCODER_PRESENT)	
  

–  Calls	
  callParamCallbacks()	
  to	
  make	
  changed	
  parameters	
  take	
  effect	
  

§  report	
  
–  Prints	
  the	
  values	
  that	
  were	
  passed	
  to	
  VirtualMotorAxis	
  constructor	
  

•  1-­‐based	
  index	
  value	
  for	
  each	
  axis	
  
–  Calls	
  the	
  report	
  method	
  of	
  the	
  base	
  class	
  (asynMotorAxis)	
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/*	
  
	
  *	
  stop()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  whenever	
  a	
  user	
  presses	
  the	
  stop	
  buTon.	
  
	
  *	
  It	
  is	
  also	
  called	
  when	
  the	
  jog	
  buTon	
  is	
  released.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  =	
  ???	
  	
  
	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::stop(double	
  acceleraBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  AB",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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  released.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
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asynStatus	
  VirtualMotorAxis::poll(bool	
  *moving)	
  
{	
  	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  current	
  motor	
  posiBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "0.00000"	
  
	
  	
  posiBon	
  =	
  atof((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  	
  setDoubleParam(pC_-­‐>motorPosiBon_,	
  posiBon);	
  
	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  status	
  of	
  this	
  motor	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ST?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "1"	
  
	
  	
  status	
  =	
  atoi((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

	
  //	
  Read	
  the	
  direcBon	
  
	
  	
  direcBon	
  =	
  (status	
  &	
  0x1)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDirecBon_,	
  direcBon);	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  moving	
  status	
  
	
  	
  done	
  =	
  (status	
  &	
  0x2)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDone_,	
  done);	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusMoving_,	
  !done);	
  
	
  	
  *moving	
  =	
  done	
  ?	
  false:true;	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  limit	
  status	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x8)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusHighLimit_,	
  limit);	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x10)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusLowLimit_,	
  limit);	
  
	
  
	
  	
  callParamCallbacks();	
  
	
  	
  return	
  comStatus	
  ?	
  asynError	
  :	
  asynSuccess;	
  
}	
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asynStatus	
  VirtualMotorAxis::poll(bool	
  *moving)	
  
{	
  	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  current	
  motor	
  posiBon	
  
	
  	
  sprinL(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "0.00000"	
  
	
  	
  posiBon	
  =	
  atof((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  	
  setDoubleParam(pC_-­‐>motorPosiBon_,	
  posiBon);	
  
	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  status	
  of	
  this	
  motor	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ST?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "1"	
  
	
  	
  status	
  =	
  atoi((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

	
  //	
  Read	
  the	
  direcBon	
  
	
  	
  direcBon	
  =	
  (status	
  &	
  0x1)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDirecBon_,	
  direcBon);	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  moving	
  status	
  
	
  	
  done	
  =	
  (status	
  &	
  0x2)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDone_,	
  done);	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusMoving_,	
  !done);	
  
	
  	
  *moving	
  =	
  done	
  ?	
  false:true;	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  limit	
  status	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x8)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusHighLimit_,	
  limit);	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x10)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusLowLimit_,	
  limit);	
  
	
  
	
  	
  callParamCallbacks();	
  
	
  	
  return	
  comStatus	
  ?	
  asynError	
  :	
  asynSuccess;	
  
}	
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asynStatus	
  VirtualMotorAxis::poll(bool	
  *moving)	
  
{	
  	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  current	
  motor	
  posiBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "0.00000"	
  
	
  	
  posiSon	
  =	
  atof((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  	
  setDoubleParam(pC_-­‐>motorPosiBon_,	
  posiBon);	
  
	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  status	
  of	
  this	
  motor	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ST?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "1"	
  
	
  	
  status	
  =	
  atoi((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

	
  //	
  Read	
  the	
  direcBon	
  
	
  	
  direcBon	
  =	
  (status	
  &	
  0x1)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDirecBon_,	
  direcBon);	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  moving	
  status	
  
	
  	
  done	
  =	
  (status	
  &	
  0x2)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDone_,	
  done);	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusMoving_,	
  !done);	
  
	
  	
  *moving	
  =	
  done	
  ?	
  false:true;	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  limit	
  status	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x8)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusHighLimit_,	
  limit);	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x10)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusLowLimit_,	
  limit);	
  
	
  
	
  	
  callParamCallbacks();	
  
	
  	
  return	
  comStatus	
  ?	
  asynError	
  :	
  asynSuccess;	
  
}	
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asynStatus	
  VirtualMotorAxis::poll(bool	
  *moving)	
  
{	
  	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  current	
  motor	
  posiBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "0.00000"	
  
	
  	
  posiBon	
  =	
  atof((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  	
  setDoubleParam(pC_-­‐>motorPosiSon_,	
  posiSon);	
  
	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  status	
  of	
  this	
  motor	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ST?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "1"	
  
	
  	
  status	
  =	
  atoi((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

	
  //	
  Read	
  the	
  direcBon	
  
	
  	
  direcBon	
  =	
  (status	
  &	
  0x1)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDirecBon_,	
  direcBon);	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  moving	
  status	
  
	
  	
  done	
  =	
  (status	
  &	
  0x2)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDone_,	
  done);	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusMoving_,	
  !done);	
  
	
  	
  *moving	
  =	
  done	
  ?	
  false:true;	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  limit	
  status	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x8)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusHighLimit_,	
  limit);	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x10)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusLowLimit_,	
  limit);	
  
	
  
	
  	
  callParamCallbacks();	
  
	
  	
  return	
  comStatus	
  ?	
  asynError	
  :	
  asynSuccess;	
  
}	
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asynStatus	
  VirtualMotorAxis::poll(bool	
  *moving)	
  
{	
  	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  current	
  motor	
  posiBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "0.00000"	
  
	
  	
  posiBon	
  =	
  atof((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  	
  setDoubleParam(pC_-­‐>motorPosiBon_,	
  posiBon);	
  
	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  status	
  of	
  this	
  motor	
  
	
  	
  sprinL(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ST?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "1"	
  
	
  	
  status	
  =	
  atoi((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

	
  //	
  Read	
  the	
  direcBon	
  
	
  	
  direcBon	
  =	
  (status	
  &	
  0x1)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDirecBon_,	
  direcBon);	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  moving	
  status	
  
	
  	
  done	
  =	
  (status	
  &	
  0x2)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDone_,	
  done);	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusMoving_,	
  !done);	
  
	
  	
  *moving	
  =	
  done	
  ?	
  false:true;	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  limit	
  status	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x8)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusHighLimit_,	
  limit);	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x10)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusLowLimit_,	
  limit);	
  
	
  
	
  	
  callParamCallbacks();	
  
	
  	
  return	
  comStatus	
  ?	
  asynError	
  :	
  asynSuccess;	
  
}	
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asynStatus	
  VirtualMotorAxis::poll(bool	
  *moving)	
  
{	
  	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  current	
  motor	
  posiBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "0.00000"	
  
	
  	
  posiBon	
  =	
  atof((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  	
  setDoubleParam(pC_-­‐>motorPosiBon_,	
  posiBon);	
  
	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  status	
  of	
  this	
  motor	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ST?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "1"	
  
	
  	
  status	
  =	
  atoi((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

	
  //	
  Read	
  the	
  direcBon	
  
	
  	
  direcSon	
  =	
  (status	
  &	
  0x1)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDirecBon_,	
  direcBon);	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  moving	
  status	
  
	
  	
  done	
  =	
  (status	
  &	
  0x2)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDone_,	
  done);	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusMoving_,	
  !done);	
  
	
  	
  *moving	
  =	
  done	
  ?	
  false:true;	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  limit	
  status	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x8)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusHighLimit_,	
  limit);	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x10)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusLowLimit_,	
  limit);	
  
	
  
	
  	
  callParamCallbacks();	
  
	
  	
  return	
  comStatus	
  ?	
  asynError	
  :	
  asynSuccess;	
  
}	
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asynStatus	
  VirtualMotorAxis::poll(bool	
  *moving)	
  
{	
  	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  current	
  motor	
  posiBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "0.00000"	
  
	
  	
  posiBon	
  =	
  atof((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  	
  setDoubleParam(pC_-­‐>motorPosiBon_,	
  posiBon);	
  
	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  status	
  of	
  this	
  motor	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ST?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "1"	
  
	
  	
  status	
  =	
  atoi((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

	
  //	
  Read	
  the	
  direcBon	
  
	
  	
  direcBon	
  =	
  (status	
  &	
  0x1)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDirecSon_,	
  direcSon);	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  moving	
  status	
  
	
  	
  done	
  =	
  (status	
  &	
  0x2)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDone_,	
  done);	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusMoving_,	
  !done);	
  
	
  	
  *moving	
  =	
  done	
  ?	
  false:true;	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  limit	
  status	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x8)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusHighLimit_,	
  limit);	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x10)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusLowLimit_,	
  limit);	
  
	
  
	
  	
  callParamCallbacks();	
  
	
  	
  return	
  comStatus	
  ?	
  asynError	
  :	
  asynSuccess;	
  
}	
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asynStatus	
  VirtualMotorAxis::poll(bool	
  *moving)	
  
{	
  	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  current	
  motor	
  posiBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "0.00000"	
  
	
  	
  posiBon	
  =	
  atof((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  	
  setDoubleParam(pC_-­‐>motorPosiBon_,	
  posiBon);	
  
	
  
	
  //	
  Read	
  the	
  status	
  of	
  this	
  motor	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ST?",	
  axisIndex_);	
  
	
  	
  comStatus	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  //	
  The	
  response	
  string	
  is	
  of	
  the	
  form	
  "1"	
  
	
  	
  status	
  =	
  atoi((const	
  char	
  *)	
  &pC_-­‐>inString_);	
  
	
  
	
  
	
  
	
  

	
  //	
  Read	
  the	
  direcBon	
  
	
  	
  direcBon	
  =	
  (status	
  &	
  0x1)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDirecBon_,	
  direcBon);	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  moving	
  status	
  
	
  	
  done	
  =	
  (status	
  &	
  0x2)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusDone_,	
  done);	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusMoving_,	
  !done);	
  
	
  	
  *moving	
  =	
  done	
  ?	
  false:true;	
  
	
  
	
  	
  //	
  Read	
  the	
  limit	
  status	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x8)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusHighLimit_,	
  limit);	
  
	
  	
  limit	
  =	
  (status	
  &	
  0x10)	
  ?	
  1	
  :	
  0;	
  
	
  	
  setIntegerParam(pC_-­‐>motorStatusLowLimit_,	
  limit);	
  
	
  
	
  	
  callParamCallbacks();	
  
	
  	
  return	
  comStatus	
  ?	
  asynError	
  :	
  asynSuccess;	
  
}	
  



EPICS	
  Training	
  2015	
  –	
  WriBng	
  a	
  Motor	
  Controller	
  Driver,	
  Kevin	
  M.	
  Peterson,	
  2015-­‐02-­‐17	
  

Implementing VirtualMotorAxis methods: 
 move 

37	
  

/*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  posiBon	
  (steps)	
  =	
  RVAL	
  =	
  DVAL	
  /	
  MRES	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  VELO	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  (velocity	
  -­‐	
  baseVelocity)	
  /	
  ACCL	
  	
  	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::move(double	
  posiBon,	
  int	
  relaBve,	
  double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraBon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  	
  	
  
if	
  (relaBve)	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MR	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  else	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MV	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  If	
  controller	
  has	
  a	
  "go"	
  command,	
  send	
  it	
  here	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
  



EPICS	
  Training	
  2015	
  –	
  WriBng	
  a	
  Motor	
  Controller	
  Driver,	
  Kevin	
  M.	
  Peterson,	
  2015-­‐02-­‐17	
  

Implementing VirtualMotorAxis methods: 
 move 

38	
  

/*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  posiSon	
  (steps)	
  =	
  RVAL	
  =	
  DVAL	
  /	
  MRES	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  VELO	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  (velocity	
  -­‐	
  baseVelocity)	
  /	
  ACCL	
  	
  	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::move(double	
  posiSon,	
  int	
  relaBve,	
  double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraBon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  	
  	
  
if	
  (relaBve)	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MR	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posi%on));	
  
	
  	
  }	
  else	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MV	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiSon));	
  
	
  	
  }	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  If	
  controller	
  has	
  a	
  "go"	
  command,	
  send	
  it	
  here	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  posiBon	
  (steps)	
  =	
  RVAL	
  =	
  DVAL	
  /	
  MRES	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  VELO	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  (velocity	
  -­‐	
  baseVelocity)	
  /	
  ACCL	
  	
  	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::move(double	
  posiBon,	
  int	
  relaBve,	
  double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraBon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  	
  	
  
if	
  (relaBve)	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MR	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  else	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MV	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  If	
  controller	
  has	
  a	
  "go"	
  command,	
  send	
  it	
  here	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  posiBon	
  (steps)	
  =	
  RVAL	
  =	
  DVAL	
  /	
  MRES	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  VELO	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  (velocity	
  -­‐	
  baseVelocity)	
  /	
  ACCL	
  	
  	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::move(double	
  posiBon,	
  int	
  relaBve,	
  double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraBon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  	
  	
  
if	
  (relaBve)	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MR	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  else	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MV	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  If	
  controller	
  has	
  a	
  "go"	
  command,	
  send	
  it	
  here	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  posiBon	
  (steps)	
  =	
  RVAL	
  =	
  DVAL	
  /	
  MRES	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  VELO	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraSon	
  (step/s/s)	
  =	
  (velocity	
  -­‐	
  baseVelocity)	
  /	
  ACCL	
  	
  	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::move(double	
  posiBon,	
  int	
  relaBve,	
  double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraSon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraSon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  	
  	
  
if	
  (relaBve)	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MR	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  else	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MV	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  If	
  controller	
  has	
  a	
  "go"	
  command,	
  send	
  it	
  here	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  posiBon	
  (steps)	
  =	
  RVAL	
  =	
  DVAL	
  /	
  MRES	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  VELO	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  (velocity	
  -­‐	
  baseVelocity)	
  /	
  ACCL	
  	
  	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::move(double	
  posiBon,	
  int	
  relaBve,	
  double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraBon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  	
  	
  
if	
  (relaBve)	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MR	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  else	
  {	
  
	
  	
  	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  MV	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  }	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  If	
  controller	
  has	
  a	
  "go"	
  command,	
  send	
  it	
  here	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  sendAccelAndVelocity()	
  is	
  called	
  by	
  VirtualMotorAxis	
  methods	
  that	
  result	
  in	
  the	
  motor	
  moving:	
  move(),	
  moveVelocity(),	
  home()	
  
*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  depends	
  on	
  calling	
  method	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  depends	
  on	
  calling	
  method	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::sendAccelAndVelocity(double	
  acceleraBon,	
  double	
  velocity,	
  double	
  baseVelocity)	
  	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  base	
  velocity	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  BAS	
  %f",	
  axisIndex_,	
  baseVelocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  velocity	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  VEL	
  %f",	
  axisIndex_,	
  velocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  acceleraBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ACC	
  %f",	
  axisIndex_,	
  acceleraBon);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  }	
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/*	
  sendAccelAndVelocity()	
  is	
  called	
  by	
  VirtualMotorAxis	
  methods	
  that	
  result	
  in	
  the	
  motor	
  moving:	
  move(),	
  moveVelocity(),	
  home()	
  
*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  depends	
  on	
  calling	
  method	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  depends	
  on	
  calling	
  method	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::sendAccelAndVelocity(double	
  acceleraBon,	
  double	
  velocity,	
  double	
  baseVelocity)	
  	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  base	
  velocity	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  BAS	
  %f",	
  axisIndex_,	
  baseVelocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  velocity	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  VEL	
  %f",	
  axisIndex_,	
  velocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  acceleraBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ACC	
  %f",	
  axisIndex_,	
  acceleraBon);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  }	
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/*	
  sendAccelAndVelocity()	
  is	
  called	
  by	
  VirtualMotorAxis	
  methods	
  that	
  result	
  in	
  the	
  motor	
  moving:	
  move(),	
  moveVelocity(),	
  home()	
  
*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  depends	
  on	
  calling	
  method	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  depends	
  on	
  calling	
  method	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::sendAccelAndVelocity(double	
  acceleraBon,	
  double	
  velocity,	
  double	
  baseVelocity)	
  	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  base	
  velocity	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  BAS	
  %f",	
  axisIndex_,	
  baseVelocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  velocity	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  VEL	
  %f",	
  axisIndex_,	
  velocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  acceleraBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ACC	
  %f",	
  axisIndex_,	
  acceleraBon);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  }	
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/*	
  sendAccelAndVelocity()	
  is	
  called	
  by	
  VirtualMotorAxis	
  methods	
  that	
  result	
  in	
  the	
  motor	
  moving:	
  move(),	
  moveVelocity(),	
  home()	
  
*	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  baseVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  velocity	
  (step/s)	
  =	
  depends	
  on	
  calling	
  method	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraSon	
  (step/s/s)	
  =	
  depends	
  on	
  calling	
  method	
  	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::sendAccelAndVelocity(double	
  acceleraSon,	
  double	
  velocity,	
  double	
  baseVelocity)	
  	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  base	
  velocity	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  BAS	
  %f",	
  axisIndex_,	
  baseVelocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  velocity	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  VEL	
  %f",	
  axisIndex_,	
  velocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  
	
  	
  //	
  Send	
  the	
  acceleraBon	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  ACC	
  %f",	
  axisIndex_,	
  acceleraSon);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  }	
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/*	
  
	
  *	
  setPosiBon()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  posiBon	
  is	
  redefined.	
  
	
  *	
  It	
  is	
  also	
  required	
  for	
  autosave	
  to	
  restore	
  a	
  posiBon	
  to	
  the	
  controller	
  at	
  iocInit.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  posiBon	
  (steps)	
  =	
  DVAL	
  /	
  MRES	
  =	
  RVAL	
  	
  
	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::setPosiBon(double	
  posiBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiBon));	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  
	
  *	
  setPosiBon()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  posiBon	
  is	
  redefined.	
  
	
  *	
  It	
  is	
  also	
  required	
  for	
  autosave	
  to	
  restore	
  a	
  posiBon	
  to	
  the	
  controller	
  at	
  iocInit.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  posiSon	
  (steps)	
  =	
  DVAL	
  /	
  MRES	
  =	
  RVAL	
  	
  
	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::setPosiBon(double	
  posiSon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  POS	
  %d",	
  axisIndex_,	
  NINT(posiSon));	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  
	
  *	
  moveVelocity()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  jog	
  is	
  requested.	
  
	
  *	
  If	
  a	
  controller	
  doesn't	
  have	
  a	
  jog	
  command	
  (or	
  jog	
  commands),	
  this	
  a	
  jog	
  can	
  be	
  simulated	
  here.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  minVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  maxVelocity	
  (step/s)	
  =	
  (jog_direcBon	
  ==	
  forward)	
  ?	
  (JVEL	
  *	
  DIR	
  /	
  MRES)	
  :	
  (-­‐1	
  *	
  JVEL	
  *	
  DIR	
  /	
  MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  JAR	
  /	
  abs(EGU)	
  
	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::moveVelocity(double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  	
  
status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraBon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  JOG	
  %f",	
  axisIndex_,	
  maxVelocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  
	
  *	
  moveVelocity()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  jog	
  is	
  requested.	
  
	
  *	
  If	
  a	
  controller	
  doesn't	
  have	
  a	
  jog	
  command	
  (or	
  jog	
  commands),	
  this	
  a	
  jog	
  can	
  be	
  simulated	
  here.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  minVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  maxVelocity	
  (step/s)	
  =	
  (jog_direcBon	
  ==	
  forward)	
  ?	
  (JVEL	
  *	
  DIR	
  /	
  MRES)	
  :	
  (-­‐1	
  *	
  JVEL	
  *	
  DIR	
  /	
  MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  JAR	
  /	
  abs(EGU)	
  
	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::moveVelocity(double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  	
  
status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraBon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  JOG	
  %f",	
  axisIndex_,	
  maxVelocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  
	
  *	
  moveVelocity()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  jog	
  is	
  requested.	
  
	
  *	
  If	
  a	
  controller	
  doesn't	
  have	
  a	
  jog	
  command	
  (or	
  jog	
  commands),	
  this	
  a	
  jog	
  can	
  be	
  simulated	
  here.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  minVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  maxVelocity	
  (step/s)	
  =	
  (jog_direcSon	
  ==	
  forward)	
  ?	
  (JVEL	
  *	
  DIR	
  /	
  MRES)	
  :	
  (-­‐1	
  *	
  JVEL	
  *	
  DIR	
  /	
  MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  JAR	
  /	
  abs(EGU)	
  
	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::moveVelocity(double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  	
  
status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraBon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  JOG	
  %f",	
  axisIndex_,	
  maxVelocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  
	
  *	
  moveVelocity()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  jog	
  is	
  requested.	
  
	
  *	
  If	
  a	
  controller	
  doesn't	
  have	
  a	
  jog	
  command	
  (or	
  jog	
  commands),	
  this	
  a	
  jog	
  can	
  be	
  simulated	
  here.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  minVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  maxVelocity	
  (step/s)	
  =	
  (jog_direcBon	
  ==	
  forward)	
  ?	
  (JVEL	
  *	
  DIR	
  /	
  MRES)	
  :	
  (-­‐1	
  *	
  JVEL	
  *	
  DIR	
  /	
  MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraSon	
  (step/s/s)	
  =	
  JAR	
  /	
  abs(EGU)	
  
	
  */	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::moveVelocity(double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraSon)	
  
{	
  
	
  	
  asynStatus	
  status;	
  
	
  	
  	
  
status	
  =	
  sendAccelAndVelocity(acceleraSon,	
  maxVelocity,	
  minVelocity);	
  
	
  
	
  	
  sprinu(pC_-­‐>outString_,	
  "%d	
  JOG	
  %f",	
  axisIndex_,	
  maxVelocity);	
  
	
  	
  status	
  =	
  pC_-­‐>writeReadController();	
  
	
  	
  return	
  status;	
  
}	
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/*	
  
	
  *	
  home()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  home	
  is	
  requested.	
  
	
  *	
  Note:	
  forwards	
  is	
  set	
  by	
  device	
  support,	
  NOT	
  by	
  the	
  motor	
  record.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  minVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  maxVelocity	
  (step/s)	
  =	
  HVEL	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  (maxVelocity	
  -­‐	
  minVelocity)	
  /	
  ACCL	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  forwards	
  =	
  1	
  if	
  HOMF	
  was	
  pressed,	
  0	
  if	
  HOMR	
  was	
  pressed	
  
	
  */	
  
/*	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::home(double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon,	
  int	
  forwards)	
  
{	
  
	
  
	
  	
  //	
  Homing	
  isn't	
  currently	
  implemented	
  
	
  
	
  	
  return	
  asynSuccess;	
  
}	
  
*/	
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/*	
  
	
  *	
  home()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  home	
  is	
  requested.	
  
	
  *	
  Note:	
  forwards	
  is	
  set	
  by	
  device	
  support,	
  NOT	
  by	
  the	
  motor	
  record.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  minVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  maxVelocity	
  (step/s)	
  =	
  HVEL	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  (maxVelocity	
  -­‐	
  minVelocity)	
  /	
  ACCL	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  forwards	
  =	
  1	
  if	
  HOMF	
  was	
  pressed,	
  0	
  if	
  HOMR	
  was	
  pressed	
  
	
  */	
  
/*	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::home(double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon,	
  int	
  forwards)	
  
{	
  
	
  
	
  	
  //	
  Homing	
  isn't	
  currently	
  implemented	
  
	
  
	
  	
  return	
  asynSuccess;	
  
}	
  
*/	
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/*	
  
	
  *	
  home()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  home	
  is	
  requested.	
  
	
  *	
  Note:	
  forwards	
  is	
  set	
  by	
  device	
  support,	
  NOT	
  by	
  the	
  motor	
  record.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  minVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  maxVelocity	
  (step/s)	
  =	
  HVEL	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  (maxVelocity	
  -­‐	
  minVelocity)	
  /	
  ACCL	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  forwards	
  =	
  1	
  if	
  HOMF	
  was	
  pressed,	
  0	
  if	
  HOMR	
  was	
  pressed	
  
	
  */	
  
/*	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::home(double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon,	
  int	
  forwards)	
  
{	
  
	
  
	
  	
  //	
  Homing	
  isn't	
  currently	
  implemented	
  
	
  
	
  	
  return	
  asynSuccess;	
  
}	
  
*/	
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/*	
  
	
  *	
  home()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  home	
  is	
  requested.	
  
	
  *	
  Note:	
  forwards	
  is	
  set	
  by	
  device	
  support,	
  NOT	
  by	
  the	
  motor	
  record.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  minVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  maxVelocity	
  (step/s)	
  =	
  HVEL	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraSon	
  (step/s/s)	
  =	
  (maxVelocity	
  -­‐	
  minVelocity)	
  /	
  ACCL	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  forwards	
  =	
  1	
  if	
  HOMF	
  was	
  pressed,	
  0	
  if	
  HOMR	
  was	
  pressed	
  
	
  */	
  
/*	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::home(double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraSon,	
  int	
  forwards)	
  
{	
  
	
  
	
  	
  //	
  Homing	
  isn't	
  currently	
  implemented	
  
	
  
	
  	
  return	
  asynSuccess;	
  
}	
  
*/	
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/*	
  
	
  *	
  home()	
  is	
  called	
  by	
  asynMotor	
  device	
  support	
  when	
  a	
  home	
  is	
  requested.	
  
	
  *	
  Note:	
  forwards	
  is	
  set	
  by	
  device	
  support,	
  NOT	
  by	
  the	
  motor	
  record.	
  
	
  *	
  
	
  *	
  Arguments	
  in	
  terms	
  of	
  motor	
  record	
  fields:	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  minVelocity	
  (steps/s)	
  =	
  VBAS	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  maxVelocity	
  (step/s)	
  =	
  HVEL	
  /	
  abs(MRES)	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  acceleraBon	
  (step/s/s)	
  =	
  (maxVelocity	
  -­‐	
  minVelocity)	
  /	
  ACCL	
  
	
  *	
  	
  	
  	
  	
  forwards	
  =	
  1	
  if	
  HOMF	
  was	
  pressed,	
  0	
  if	
  HOMR	
  was	
  pressed	
  
	
  */	
  
/*	
  
asynStatus	
  VirtualMotorAxis::home(double	
  minVelocity,	
  double	
  maxVelocity,	
  double	
  acceleraBon,	
  int	
  forwards)	
  
{	
  
	
  
	
  	
  //	
  Homing	
  isn't	
  currently	
  implemented	
  
	
  
	
  	
  return	
  asynSuccess;	
  
}	
  
*/	
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  The	
  model-­‐3	
  driver	
  for	
  the	
  Virtual	
  Motor	
  Controller	
  was	
  wriTen	
  to	
  
handle	
  every	
  value	
  sent	
  by	
  the	
  motor	
  record	
  without	
  having	
  to	
  
convert	
  it.	
  	
  This	
  makes	
  it	
  an	
  ideal	
  starBng	
  point	
  for	
  wriBng	
  a	
  simple	
  
model-­‐3	
  driver,	
  since	
  there	
  is	
  very	
  liTle	
  code	
  to	
  remove	
  before	
  
implemenBng	
  support	
  for	
  a	
  new	
  controller.	
  

	
  
	
  


